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Diagramme de cas d'utilisation (SysML Use Case Diagram)

uc [Modele] Data[ Cas d'utilisation J_J

Robot NAO
- ALD E_E_l_i‘t RA

Aldebaran Robotics

-"'ffﬂider a apprehender la rc-b::rt'rql.:;\
dans le but de concevoir un robot

d'assistance a la personne

aincludes

|
I

is"'f_ Reproduire la L

\\\ '\_-;.-_;‘L_..'\-.
.. marche humaine /

Ordinateur
I:T'-tl I,J"ff-’f__ ==
e t_‘_

Decouvrir la
fa 1 programmation et la
Etudiant robotique
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Diagramme des exigences (SysML Requirements Diagram)

req [Modele] Data[ Exigences JJ

«requirement»

Recréer le mouvement de la
cheville

«requirement»
Recréer lamarche d'un humain

«requirement»
Longueur de foulée

Id="1.3"

Id = ||1 "

Text = "Le butde NAO étant d'étre un robot
humanoide, il doit permettre d'étre capable

d'imiter la marche humaine."

Id="1.1"

degrés de liberté."

Text = "La cheville doit
disposer au moins de deux

Text ="La longueur de foulée
du robot doit étre de 30 mm."

Text="Lors de la mache, la
cheville doit avoir un
débatementde + ou -5°."

dépasserles 200 m/h."

doit étre de 50 m/h."

T
«refine»
e e e e e e e e e e e o e o — — |
«requirement» «requirement» «requirement»
Vitesse de marche Performances de I'asservissement Précision
Id="1.2" Id="1.24" «satisfy» ld="1.24.1"
Text = "La cheville doit pouvoir Text = "Les performances E === =="—— — — Text = "L'écart statique sur la
reproduire une marche lente d'asservissement doivent étre | position du tibia en tangage
etune marche rapide." respectées afin d'assurer la marche [ doit étre inférieura 0,1°."
7 du robot. I
| ) ) |
«refinex» «refine» .
- - - - - - - - - - - - = = — = 1 | «satisfy» «requirement»
«refine» | I | - 0 0 = Rapidité
«requirement» «requirement» «requirement» ld="1.24.2"
Débattement du mouvement Vitesse rapide Vitesse lente Text ="Le temps de réponse
de la cheville en marche d="123" Id="122" as5% (.j.Oitétre inférieur a
ld="1.2.1 Text = "Le robot doit pouvoir Text="La vitesse minimale 0,08s.
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Diagramme de définition de bloc (SysML Block Definition Diagram)

bdd [Modgle] Data [ Cheville NAO }J

«block»
Chaine de transmission de tangage
«block» values
Pied Rapport de transmission Kt = 130.85
«block» «system» «block»
Cheville Cheville NAO Chaine de transmission de roulis
< T\ —
properties values
: Etudiant Rapport de transmission Kr = 201.3
: Ordinateur
«block»
Tibia
«block»
Moteur
references
" 22NT 83 313P
Commande moteur
t values
- 2 |FCEMKe =1,0629 . 10-4 V/(rad/s)
EBchelr Kc =19,4 .10-3 Nm/A
L=0,610-3H
R =5,4 Ohm
Jmot = 4,8.10-7 Kg.n?
«block»
Capteur MRE
values
Résolution : 360° codés sur 12 bits
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Diagramme de bloc interne (SysML Internal Block Diagram)

Chaine de transmission en tangage (idem en roulis avec un rapport de transmission différent)

ibd [System] Cheville NAOT Axe de Iangage’u
: Commande moteur _
Hacheur | -
- Commande = = —‘ EE moteur : Moteur
= i B
Saturation
={{ p—{{
: Vitesse moteur
mJ : Capteur de courant Im
T .
J_':Capteur MRE
Image angle moteur

=1 ge ang
= |_rJ

|

- u_j - -
. Capteur MRE ‘ : Chaine de transmission de tangage

i image angle de tangage
. . bt i T

L% f

BR
(4]
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